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Як відомо, точність обробки є однією з найголовніших характеристик МРВ, від
якої залежить геометрична точність деталей. Для розрахунку похибок, ще на стадії
компонування використовують математичний апарат, який дозволяє розрахувати
величину сумарної похибки, яка залежить від похибки положення кожного з елементів
формоутворюючої системи (ФС) по відношенню до сусіднього елемента.
На рис.1 наведено геометричну
інтерпретацію залежностей для розрахунку
похибки положення довільної т.К поверхні F
твердого тіла.
Використовуваний для розрахунку
аналітичний апарат полягає у використанні
принципу мізерності похибок в порівнянні з
абсолютними розмірами вузла. Точку К
описують в системі координат S з початком О і
осями X, Y і Z, а її координати в цій системі
позначають , , . Внаслідок будь-яких
збурень т.К може прийняти положення відмінне
від номінального і нове положення т.К познчать
т.N, а нову систему координат з координатами
, , . По суті т.К і т.N мають чисельно рівні
координати, але кожна в своїй системі. Похибка точки є нічим іншим, як радіус-
вектором т.К в системі координат і пов’язана залежністю у вигляді різниці її
координат (1):
(1)
Використання даного методу дозволяє також врахувати й кути повороту будь-
якої точки в просторі.
Рис.1. Визначення похибок
положення твердого тіла
